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Trägheitsmomente 
Trägheitstensor 

 im körperfesten System 𝐈′ = − ∫ �̃�′ ⋅ �̃�′ dm
K

= [

Ixx
′ Ixy

′ Ixz
′

Ixy
′ Iyy

′ Iyz
′

Ixz
′ Iyz

′ Izz
′

] = 𝐈′T 

 im Inertialsystem (Koordinatentransformation) 𝐈 = 𝐒 ⋅ 𝐈′ ⋅ 𝐒T = 𝐈T 

 

Direkte Berechnung 

 Massenträgheitsmomente Ixx
′ = ∫ (y2 + z2) dm

K
 

  Iyy
′ = ∫ (z2 + x2) dm

K
 

  Izz
′ = ∫ (x2 + y2) dm

K
 

 Massendeviationsmomente Ixy
′ = − ∫ xy dm

K
 

  Iyz
′ = − ∫ yz dm

K
 

  Ixz
′ = − ∫ xz

K
dm 

 Dreiecksungleichungen Ixx
′ + Iyy

′ ≥ Izz
′  

  Iyy
′ + Izz

′ ≥ Ixx
′  

  Izz
′ + Ixx

′ ≥ Iyy
′   

 

speziell: Im Hauptachsensystem verschwin-

den die Deviationsmomente (Achsen senk-

recht zu Symmetrieebenen sind Hauptachsen) 

 

Vereinfachte Berechnung für zusammengesetzte Körper  

K = ⋃ Kii    :  𝐈′ = ∑ 𝐈i
′

i  

 

Huygens−Steiner Gleichungen 

(Wechsel des Bezugspunktes, Schwerpunkt C) 𝐈P = 𝐈C + m [
b2 + c2 −ab −ac

−ab c2 + a2 −bc
−ac −bc a2 + b2

] 

 

Trägheitsmoment bezüglich einer Achse 𝐞  (‖𝐞‖ = 1)                  

 Ie = ∫ r2 dm
K

= 𝐞 ⋅ 𝐈 ⋅ 𝐞 

  

 

Trägheitsradius k:       

IH = [

Ixx
H 0 0

0 Iyy
H 0

0 0 Izz
H

] 

 

Ie =
!

k2m ⇒   k = √
Ie

m
 



Institut für Technische und Num. Mechanik Maschinendynamik 
Prof. Dr.-Ing. Prof. E.h. P. Eberhard / Dr.-Ing. P. Ziegler  M 13.2 

 

 

 

 

 

 


